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(57) Abstract: An articulated control 
ami or articulated arm of a robot, 
comprising motorized articulations 
some of which are remote-controlled 
by motors (15,16) placed on a base 
(3) in order to lighten the arm. The 
motors (15 and 16) are disposed side 
to side and control coaxial pulleys (12 . 
and 13) with the aid of stepped bulges 
(24, 25) on the motor shafts (17 and 
18), resulting in a compact structure. 

(57) Abrege : Un bras articul6 de 
commande ou de robot comprend 
des articulations motorisees dont 
certaines au moins sont conunand^es 
k distance par des moteurs (IS, 
16) places sur une embase (3) pour 
all6ger le bras. Les moteurs (15 et 16) 
sont c6te k cote et commandent des 
poulies coaxiales (12 et 13) grace k 
des renflements (24, 25) etages sur 
les arbres moteurs (17 et 18). Un 
encombrement faible est ainsi obtenu. 
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DISPOSITIF D'ACTIONNEMBNT, NOTAMMENT POUR UN BRAS 

ARTICUI£ 

DESCRIPTION 

5 

Le sujet de cette invention est un 
agencement d' actionnement ^ notamment pour un bras 
articule. 

II se rapporte plus precis6ment aux poulies 
10 de transmission du mouvement d'une paire de moteurs 
commandant des degr6s de liberty respectifs dans le 
bras . 

II est necessaire en g6n6ral de motoriser 
les articulations, ou les autres degres de liberte du 

15 bras, qui unissent les segments entre eux et ^ 
I'embase, pour arrSter le bras k une position stable 
entre deux deplacements, ou pour commander les 
deplacements s'il est un bras esclave. Une id§e simple 
pour cela consiste A faire commander les articulations 

20 directement par des moteurs coaxiaux k elles ; mais 
elle est plutot desavantageuse, puisque les moteurs 
exercent par leur poids un moment important de 
basculement sur le bras, qu'ils doivent eux-m§mes 
equilibrer. II apparalt un conflit susceptible 

25 d'embarrasser le concepteur du bras, entre le besoin 
d'alleger les moteurs et la n6cessite de les pr6voir 
assez puissants et done pesants. La structure du bras 
doit elle-meme etre assez resistante. 

C ' est pourquoi on s ' ef force souvent de 

30 deplacer les moteurs vers des endroits du bras plus 
proches de I'embase, ou sur I'embase elle-m§me. Les 
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moments de basculement qu'ils exercent sur le bras sont 
alors reduits. Des transmissions sont ajoutees entre 
les moteurs et les degr6s de liberty qu'ils retiennent. 
Tout en compliquant le bras,. elles restent assez 
5 legferes pour ne pas annihiler I'allegement redevable ^ 
la bonne position des moteurs, 

Dans une conception particuliere, deux 
moteurs sont places sur une premiere pi6ce mobile par 
rapport a I'embase, et par laquelle commence le train 

10 de segments qui est articule ^ I'embase. L'un commande 
typiquement le deuxi^me segment du train, articule au 
premier par son extremity oppos6e a I'embase, L' autre 
moteur commande le troisieme segment du train, articul6 
au deuxieme. En utilisant sur ces deux segments une 

15 configuration de type parallelogramme et en motorisant 
egalement le mouvement du premier segment par rapport a 
I'embase, on peut commander la position dans I'espace 
de l*extr6mite du troisieme segment. 

Les arbres de sortie des moteurs sont en 

20 prise avec des poulies appartenant aux transmissions 
menant aux articulations concern6es et qui exercent une 
reduction importante du mouvement de rotation des 
moteurs. Les poulies sont tr^s avantageusement 
coaxiales et I'une a c6t6 de 1' autre, afin de les 

25 monter sur un meme axe et de simplifier ainsi le bras, 
tout en economisant de I'espace sur I'embase. 

Les deux moteurs peuvent §tre places dans 
des directions opposees, chacun du c6t6 de la poulie 
qu'il commande, mais I'agencement comprenant les deux 

30 moteurs align6s dans la direction de leurs arbres de 
sortie, qui correspond ^ leur allongement principal, et 
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les deux poulies^ est tres large. II devient meme 
inadmissible en pratique s'il doit gtre repete pour une 
autre portion du bras articul6 et notamment une seconde 
branche menant ii un mgme poignet. 
5 Un autre agencement consiste k placer les 

moteurs cdte k cote, les arbres de sortie dirig6s dans 
un meme sens, et A commander des poulies de diam^tres 
differents. La largeur de 1' agencement est reduite 
puisqu^elle est sensiblement la somme des largeurs d'un 
10 seul moteur et des poulies. Toutefois, on regrette la 
difference de diam^tre de ces derni^res puisqu^elle 
complique la conception du bras et sa commande. 

L' invention constitue un perf ectionnement 
de ces essais ant^rieurs de commander ou . de retenir un 
15 bras articule par une paire de moteurs months sur une 
piece commune, e t places c5te a c6te. Elle concerne 
ainsi un dispositif d* actionnement comprenant au moins 
deux moteurs places cote k c6te sur une m§me piSce, des 
arbres moteurs dirig^s dans une mSme direction, au 
20 mpins deux poulies au moins essentiellement coaxiales 
et actionn6es par les moteurs, caracterise en ce que 
les poulies sont decal6es le long des arbres moteurs et 
ceux-ci possedent des portions de prise sur les poulies 
qui sont aussi decalees. 
25 Elle concerne encore un bras articule 

pourvu de ce dispositif et comprenant une embase, un 
train de segments et des liaisons entre les segments et 
1' embase, ainsi que des dispositif s respectifs 
d'actionnement des liaisons, deux desdits dispositif s 
d'actionnement comprenant des moteurs fix6s a 1» embase 
c6te ^ cote, des arbres moteurs diriges dans une meme 
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direction, des poulies au moins essentiellement 
coaxiales, et des transmissions mecaniques joignant les 
poulies aux liaisons actionn6es par lesdits deux 
dispositifs d' actionnement, caracterise en ce que les 
arbres moteurs sont soutenus par une armature fix6e a 
I'embase, et les poulies sont d6cal6es au long des 
arbres moteurs, et les arbres moteurs poss^dent des 
portions de prise sur les poulies qui ' sont aussi 
decalees ; de pr6f6rence, les poulies sont parfaitement 
coaxiales, les portions de prise des arbres moteurs sur 
les poulies formant des renflements des arbres moteurs, 
et 1 'armature est unique et comprend une paire de 
paliers, alignes perpendiculairement aux arbres 
moteurs, soutenant des extremit6s des arbres moteurs. 

L' invention sera maintenant decrite en 
liaison aux figures, dont la figure 1 represente, ^ 
titre non limitatif, une vue g6n6rale d'un bras 6quipe 
(deux fois) de 1' invention, et la figure 2 illustre 
1' invention proprement dite. 
20 Un bras de commande est represents ^ la 

figure 1. II comprend deux branches 1 semblables entre 
elles et un poignet 2 qui unit les extremites des 
branches 1 qui sont oppos6es k une embase 3 fixe. 
Chacune des branches 1 se compose d'un premier trongon 
25 4 vertical et pivotant autour de lui-meme sur 1' embase 
3, un deuxieme segment 5 articulS au pr6cedent et 
pouvant tourner dans un plan vertical, et un troisieme 
segment 6 articul6 au precedent et pouvant tourner 
egalement dans un plan vertical . Un joint universel 7 
30 relie le poignet 2 au troisieme segment 6, et 
I'utilisateur saisit une poign6e 8 appartenant au 
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poignet 2. Un mouvement de translation applique k la 
poignee 8 deplace les segments 4, 5 et 6 a I'unisson 
pour les deux branches 1, et un basculement appliqu6 a 
la poignee les deplace par des mouvements differents 
5 des deux branches 1. Enfin, la poign6e 8 peut gtre 
pivotante autour d' elle-meme. 

Le bras comprend, pour chacune des branches 
1, une premiere articulation 29 (invisible a la figure 
1) entre I'embase 3 et le premier segment 4, une 
10 deuxieme articulation 9 entre les premier et deuxidme 
segments 4 et 5, une troisieme articulation 10 entre 
les deuxieme et troisieme segments 5 et 6^ un triplet 
d' articulations dans le joint 1, et enfin une 
articulation de pivotement 11 entre le poignet 2 et la 
15 poignee 8. La premiere articulation 29 et les 
articulations 9, 10 et 11 sont equip6es de codeurs pour 
mesurer leurs mouvements et de moteur de retour 
d' effort pour les retenir, ce qui est classique. Sur ce 
bras, 1' invention applique i 1 " actionnement des 
20 articulations 9 et 10 aux extr6mites du deuxieme 
segment 5 et aux elements qui leur sont 
fonctionnellement connexes, lis ont ete representes sur 
les figures 1 et 2 et comprennent, pour chacune des 
articulations de chacune des branches 1, un moteur de 
25 retour d' effort et une transmission comprenant une 
poulie commandee par le moteur. 

Pour chacune des branches 1 , les poulies 
sont placees sur un axe 31 coincidant avec celui de la 
deuxieme articulation 9. L'une des poulies porte la 
30 reference 12 et commande directement la rotation autour 
de I'axe 31, et 1 'autre des poulies porte la reference 
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13 et coitimande la rotation du troisieme segment 6 
autour de la troisieme articulation 10 par une 
biellette 14. Les poulie s 12 et 13 sont coaxiales, et 
de meme diametre. Elles sont commandees respectivement 
5 par des moteurs 15 et 16 pourvus classiquement d'un 
codeur et qui comprennent des arbres moteur ou arbres 
de sortie respectifs 17 et 18. Les moteurs 15 et 16 
sont places cote a c6te^ et les arbres moteurs 17 et 18 
dans le m§me sens . En s ' interessant plus 

10 particulierement a la premiere figure, on voit que les 
moteurs 15 et 16 sont places entre les branches 1 et 
leurs poulies 12 et 13, ceux d'une des branches 1 
surplombant ceux de 1' autre des branches 1 : l'6cart 
entre les deux branches 1 reste ainsi moderfe et 

15 1 ' encombrement de I'embase 3 est r6duit dans toutes les 
directions puisque aucun des moteurs 15 et 16 n'est 
dans le prolongement d'un autre dans sa direction 
d' allongement principale. 

Le trongon 4 possede une armature 19 pour 

20 soutenir les arbres moteurs 17 et 18, notamment par des 
paliers 20 et 21 situes aux extremites libres de ceux- 
ci, L' armature 19 entoure essentiellement les arbres 
moteurs 17 et 18 et comprend en particulier, outre des 
flasques recevant les paliers 20 et 21, des flasques 

25 opposes recevant un autre palier 22 ou 23 pour chacun 
des arbres 17 et 18, et des parol s de longeron joignant 
ces deux flasques. Les poulies 12 et 13 passent entre 
les flasques- Leurs bandages ext6rieurs sont 
parfaitement cote a cote puisqu' elles sont de m§me 

30 diametre, mais les arbres moteurs 17 et 18 presentent 
des portions de renflement 24 et 25 qui sont d6cal6s 
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lateralement, la premiere etant proche du palier 20 
d'extremite libre at la seconde en etant eloignee, et 
les moteur s 15 et 16 entralnent les poulies 12 et 13 
auxquelles ils sont respectivement associes par des 
5 m6canismes de type cabestan i cSbles associes eux-m§mes 
aux renflements 24 et 25 r qui constituent des portions 
de prise^ sans toucher 1' autre des poulies. 

Dans cette description, les deux moteurs 
sont situes sur le premier trongon mobile 4 et 

10 actionnent les deuxieme et troisidme articulations 9 et 
10. Ce dispositif est applicable a toute autre paire 
d' articulations . Les moteurs peuvent §tre disposes sur 
tout autre segment ou embase fixe, sous reserve que les 
moteurs 15, 16 et les poulies 12, 13 respectent les 

15 di,spositions generales illustrees en figure 2. En 
general, il est avantageux et indique que les poulies 
12 et 13 aient ie meme rayon, ainsi que les portions de 
prise 24 et 25, et que les deux moteurs 15 et 16 et les 
transmissions jusqu'aux axes de rotation (ici, ceux des 

20 poulies 12 et 13) soient identiques. La commande est 
plus facile alors. 

L' invention s' applique aussi au cas ou plus 
de deux poulies sont actionnees par plus de deux 
moteurs, chacune comprenant un arbre de sortie 

25 presentant un renflement entralnant I'une des parties 
par un mecanisme de type cabestan a cable. 

Elle s' applique dans tous les cas ou il est 
necessaire d'actionner plusieurs pieces mobiles autour 
d'un meme axe, ou d'axes paralleles par des renvois a 

30 biellettes par exemple. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif d'actionnement comprenant au 
moins deux moteurs (15,16) plac6s cote ^ c6te sur une 
meme piece (4), des arbres moteurs (17,18) diriges dans 
une m§me direction, au moins deux poulies (12,13) au 
moins essentiellement coaxiales et actionn6es par les 
moteurs, caract6ris6 en ce que les poulies (12,13) sont 
decalees le long des arbres moteurs et ceux-ci 
possedent des portions de prise (24,25) sur les poulies 
qui sont aussi d6cal6es. 

2* Dispositif selon la revendication 1, 
caracterise en ce que les poulies sont parfaitement 
coaxiales, les portions de prise des arbres moteurs sur 
15 les poulies formant des renflements des arbres. 

3. Dispositif selon la revendication 2, 
caracterise en ce que les arbres moteurs sont soutenus 
par une armature (19) fix6e ^ la piece (4), qui 
comprend une paire de paliers (20,21) align^s avec les 

20 arbres moteurs et soutenant leurs extr6mit6s libres . 

4, Bras articul6 comprenant une embase (3) , 
un train de segments (4, 5, 6) et des liaisons (9, 10) 
entre les segments et 1' embase, ainsi que des 
dispositif s respectifs d' actionnement des liaisons, 

25 deux desdits dispositif s d' actionnement comprenant (15, 
16) des moteurs fix6s cote ^ cote sur un segment (4) , 
des arbres moteurs (17, 18) diriges dans une meme 
direction, des poulies (12, 13) au moins 
essentiellement coaxiales, et des transmissions 
mecaniques joignant les poulies aux liaisons (9, 10) 
actionn6es par lesdits deux dispositif s d' actionnement. 



30 
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caracterise en ce que les arbres moteurs sont soutenus 
par une armature (19) fixee au segment (4), les poulies 
(12r 13) sont decalees au long des arbres moteurs, et 
les arbres moteurs possedent des portions de prise (24, 
5 25) sur les poulies qui sont aussi d6calees. 

5. Bras articul6 selon la revendication 4^ 
caracterise en ce que les poulies sont parfaitement 
coaxiales, les portions de prise des arbres moteurs sur 
les poulies formant des renflements des arbres moteurs, 
10 et I'armature comprend une paire de paliers (20, 21), 
alignees avec les arbres moteurs, soutenant des 
extremit6s libres des arbres moteurs. 
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FIG. 2 



